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巡回群による定式化（1自由度） → 3自由度へ
xj1 modn=Gxj
3自由度回転画像の再構成（係数算出部）
球関数による3自由度回転物体画像系列の
展開と画像補間・姿勢推定への応用
姿勢補間による画像補間（位相シフト部）
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すべての基底を
用いた結果
低周波の基底を
用いた結果
高周波の基底まで
用いた結果
再構成
対象画像
サンプル画像数：50枚
（対象画像を含む）
2
4
6
10
8
12
2l
1
姿勢1 姿勢2
誤差なく再構成
基底の数＞サンプル数
（基底行列がフルランク）
誤差あり近似
基底の数＞サンプル数
（基底行列がランク落ち）
誤差あり近似
基底の数＜サンプル数
（基底行列がランク落ち）
姿勢変化＝画像変化
（基底行列がランク落ち）
姿勢の補間法：SLERP（球面線形補間）
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姿勢変化≠画像変化
（基底行列がフルランク）
Gの構造を保ったまま拡張画像間の関係をGで表す
係数算出：内積 係数算出：最小二乗法シフト法：行列演算 シフト法：姿勢の補間
用いた基底の数
SO(3)上の球関数で画像を展開できるのか？
SO(3)上の球関数の位相シフトで画像補間ができるのか？
128x128
十分な数の球関数を用いて基底が独立になればＯＫ
基底が独立でなければＯＫ
高周波の基底を用いても近似できていない
すべての基底を用いると近似される
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理由：ノルム最小型の最小二乗法が原因？
